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 要　　旨
数年前まではリアルタイムで利用することは不可能であったような複雑な情報の中に
も、計算能力の急激な向上によって徐々に見直され始めているものは多く、
そういった情報の中の一つとして挙げられる画像をロボットの制御等に利用しようとい
う動きは高まっている。ロボットの制御に画像を利用するための理論や技術は総じてロ
ボットビジョンと呼ばれ、その中の制御手法の一つに、視覚サーボ(Visual Servoing)
と呼ばれている手法がある。視覚サーボとは、ロボットの駆動部分にカメラを取り付け
たシステムにおいて、ロボットを動かすことで変化する画像を利用することによりロ
ボットを制御する手法である。システムの構成次第では多くの応用が考えられ、実際に
即応性が求められる二輪車の姿勢制御に利用された例もある。
視覚サーボにはその画像の利用方法からIBVS(Image Based Visual Servoing)と呼ば
れる手法がある。IBVSでは空間的な位置情報を積極的には扱わず、「画像上の特徴を目
標と一致させる」という観点から画像が利用される。ここでいう「特徴」とは画像上か
ら抽出することができる幾何学的特徴や色調等のことである。
空間的な位置関係に基づいた制御手法と比べて比較的処理が軽く、周囲の環境の変化や
誤差にも堅牢な制御が可能となるため現在はIBVSが主に注目されており、本研究でもこ
のIBVSを中心に扱っていく。現在この分野では、画像からどのような特徴を抽出するの
か、抽出した特徴がどの程度の性能を持っているのか、といった点を中心に多くの議論
がなされているが、その制御に関しては各々のシステムの性能を上げることにのみ特化
した専用のコントローラが設計されることが多い。しかし、専用に設計されたコント
ローラは複雑になりやすく応用も利きにくいのだが、それにも関わらず汎用的な制御手
法というものについて議論されることはあまりないのが現状である。また大半が撮影対
象が動く可能性を考慮しておらず、外的要因によってシステムに変化が生じてしまう
と、最悪の場合は制御が失敗してしまうことも考えられる。
このような背景から本研究では、特徴の複雑な構造を考慮しない簡易なモデルを用い
ることで利用者の負担を軽減させながらも、適応的なアプローチを付加することによっ
て十分な性能を持たせたシステムを構築することを目指す。適応的な制御を行うことに
より、事前に想定していたモデルと実際のモデルが異なっていたり徐々にモデルが変動
していくような場合や、撮影対象が動いている場合でも安定した制御を行うことが可能
となる。また、実際の制御を行う上では観測に関する時間遅れや誤差、サンプル間隔の
長さ等が制御性能に大きく影響を及ぼすことが考えられるため、そのような問題を回避
するための状態推定を用いる手法も同時に提案する。
